Robot Line Follower Berbasis Raspberry Pi Dengan Sensor Kamera by Karim, Muhammad et al.
IJCCS, Vol.x, No.x, Julyxxxx, pp. 1~5 
ISSN: 1978-1520         1 
  
Received June1
st
,2012; Revised June25
th
, 2012; Accepted July 10
th
, 2012 
Robot Line Follower Berbasis Raspberry Pi Dengan 
Sensor Kamera 
 
Muhammad Karim
1
, Anita Puspitasari
2
, Abdul Rahman
3
, Eka Puji Widiyanto
4 
1,2,3,4
Kampus AMIK MDP, Jl.Rajawali No 14 Palembang, 0711-376400 
1,2,3,4 
Program Studi Teknik Komputer, AMIK MDP, Palembang 
e-mail: 
1
m.karim@mhs.mdp.ac.id, 
2
anitapuspita123@yahoo.com, 
3
arahman@mdp.ac.id, 
4
ekapujiw2002@mdp.ac.id 
 
 
Abstrak 
Robot Line Follower dalam dunia robotika telah banyak mengalami perubahan, dari 
robot pengikut garis yang tidak menggunakan sistem kontrol sampai pengendalian robot 
pengikut garis menggunakan sistem kendali. Pengendalian dan kontrol yang diberikan kepada 
robot terdiri dari berbagai jenis, dari kontrol motor, untuk mengontrol gerakan atau strategi 
untuk gerak robot Line Follower. 
Robot Line Follower yang dibuat menggunakan sistem kendali otomatis berbasis 
Raspberry pi dengan menggunakan kamera sebagai pendeteksi garis, jenis kamera yang 
digunakan adalah kamera webcam.  
 Hasil rancangan robot Line Follower bekerja optimal mengikuti garis lintasan lurus. 
Kamera webcam yang digunakan untuk mendeteksi garis lintasan, dimana robot akan 
mengikuti lintasan jika kamera webcam mendeteksi garis berwarna hitam, apabila kamera 
webcam mendeteksi garis berwarna putih maka robot Line Follower akan berhenti secara 
otomatis. 
 
Kata kunci:   Robot, Raspberry Pi, webcam, kontroler, Line follower 
 
 
Abstract 
In the world of robotics line follower robot has undergone many changes, start from 
line follower robot which not used control system until line follower robot control that use 
control system. The control has been given to the robot consists of various types, from motor 
control, to control the movement or strategy for Line Follower robot motion. 
Line follower robot has been made used automatic control system that based Raspberry 
pi with used camera as detection line, the type of camera used are webcam camera.  
The result Line Follower Robot design work optimally when following  straight line 
trajectory. Webcam camera that used for line trajectory detection, The robot will follow the 
trajectory if webcam camera detection the black line, if the webcam camera detection the white 
line then the line follower robot will be stop automatically. 
 
Keywords:   Robot, Raspberry Pi, webcam, controller, Line follower 
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1. PENDAHULUAN 
 
 
 Di era modern ini kemajuan ilmu pengetahuan dan teknologi dibidang elektronika 
mengalami perkembangan yang sangat pesat, khususnya dalam bidang mikroelektronika, 
semakin banyak orang berlomba-lomba membuat karya canggih. Salah satunya yaitu dengan 
dibuatnya berbagai macam peralatan modern. 
Robot merupakan salah satu perangkat yang sedang berkembang pada saat ini, dan 
digunakan untuk membantu pekerjaan manusia.Dilihat dari segi robotika telah banyak 
diciptakan dan dioperasikan peralatan secara manual maupun otomatis. 
Robot Line Follower (Robot pengikut garis) adalah robot yang dapat berjalan mengikuti sebuah 
lintasan. Lintasan yang dimaksud adalah garis yang berwarna hitam atau garis yang berwarna 
putih sesuai yang diinginkan. 
Robot line Follower ini merupakan  jenis Mobile Robot. Mobile dapat diartikan 
bergerak, sehingga robot ini dapat memindahkan dirinya dari satu tempat ke tempat lain. Robot 
ini dapat membantu manusia dalam melakukan otomasi dalam transportasi, platform bergerak 
untuk robot industri. 
Raspberry sering juga disebut dengan Raspi, adalah komputer papan tunggal (Single 
board Circuit/SBC) yang memiliki ukuran sebesar kartu kredit. Raspberry bisa juga digunakan 
untuk berbagai keperluan, seperti spreadsheet, game, bahkan bisadigunakan sebagai media 
player karena kemampuannya dalam memutar video high definition. 
 Berdasarkan latar belakang diatas, maka penulis membuat Jurnal berjudul “Robot Line 
Follower Berbasis Raspberry Pi dengan Sensor Kamera”yang diharapkan bisa diterapkan dalam 
kehidupan sehari-hari. Untuk mempelajari lebih jauh lagimengenai teknik desain robot dan cara 
pengontrolan. 
 
 
2. METODE PENELITIAN 
 
2.1 Penelitian Terdahulu 
 
2.1.1 Komparasi Rangkaian Sensor Garis dengan Lm 741 dan Tlc 274 pada Robot Mobil 
Pengikut Garis (Line Follower) dengan Menggunakan Mikrokontroler Atmega 8535 
 Djulil Amri, Jurnal Rekayasa Sriwijaya No. 1vol. 19, Maret 2010. Robot pengikut garis 
dengan mengguakan mikrokontroler, rangkaian sensor garis dengan LM 741 dan TLC 274. Line 
Tracer Robot atau Line Follower Robot adalah robot yang bisa bergerak mengikuti jalur 
panduan berupa garis. Garis pandu yang digunakan umumnya adalah garis putih yang 
ditempatkan di atas permukaan berwarna gelap ataupun sebaliknya, garis hitam yang 
ditempatkan pada permukaan berwarna putih. Prinsip kerja pendeteksian garis pandu dari robot 
tersebut adalah bahwa tiap-tiap warna permukaan memiliki kemampuan memantulkan cahaya 
yang berbeda-beda. Warna putih memiliki kemampuan memantulkan cahaya lebih banyak. 
Sebaliknya, warna-warna gelap memiliki lebih sedikit Sensor garis yang digunakan pada robot 
ini terdiri atas 5 pasang  LEDsuper bright dan fotodioda yang diatur sedemikian rupa agar dapat 
mengoptimalkan proses deteksi garis. Sensor garis ini bekerja dengan mendeteksi ada atau tidak 
adanya garis/jalur putih pada area pergerakannya[1].  
 Pada robot inisensor garis yang digunakan adalah rangkaian komparator. Pada 
rangkaian sensor garis ini tegangan acuan (tegangan referensi) diberikan pada masukan 
pembalik (inverting) komparator, sedangkan tegangan sinyal dari sensor diberikan pada 
masukan tak membalik (noninverting) komparator. Setiap perubahan kondisi garis/jalur akan 
dibaca sebagai perubahan bit high/low oleh sensor. Pembacaan ini akan mengakibatkan 
perubahan pergerakan pada penggerak robot.  
2.1.2 Line Follower Robot Berbasiskan Mikrokontroler Atmel 16 
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Yani Prabowo,  Sisyarto Hepy. BIT VOL 8 No 2, Sistem Komputer, 2011. Robot ini 
merupakan robot otomatis yang memiliki kemampuan tracking sesuai dengan database dan 
program yang ada di dalam mikrokontroler robot  tersebut, dan juga melakukan gerakan 
mekanik secara otomatis. Sehingga robot ini bisa melakukan perpindahan dari suatu tempat ke 
tempat yang lain sesuai dengan track yang telah disediakan. Sebagai proses kontrol dan 
pengendali utama dari sistem robot tersebut, pada penelitian ini  digunakan mikrokontroler 
ATMEGA16 keluaran ATMEL. Penggunaan mikrokontroler ATMEGA16 sebagai pengontrol 
dari sistem robot ini karena kemampuannya dalam melakukan penanganan  terhadap    
sistemnya    dan    mampu melakukan pengontrolan dengan baik, sehingga pergerakan atau 
tracking dari robot ini sesuai  dengan  program  yang  sudah  ada[2]. 
 
2.2 TinjauanPustaka 
Tinjauan pada pustaka dilakukan agar bisa mengerti fungsi komponen-komponen 
elektronika yang dipakai, dan memahami komponen tersebut. 
 
2.2.1 Raspberry Pi 
Raspberry Pi sering juga disingkat dengan nama Raspi, adalah komputer papan tunggal 
(Single Board Circuit/SBC) yang memiliki ukuran sebesar kartu kredit. Raspberry Pi bisa 
digunakan untuk berbagai keperluan, seperti spreadsheet, game, bahkan bisa digunakan sebagai 
media player karena kemampuannya dalam memutar video high definition. Raspberry Pi 
dikembangkan oleh yayasan nirlaba, Rasberry Pi Foundation yang digawangi sejumlah 
developer dan ahli komputer dari Universitas Cambridge, Inggris[3]. 
 
 
Gambar 1 Raspberry Pi 
 
2.2.2 LAN 
Teknologi LAN melakukan program pengiriman data dengan menggunakan frekuensi 
radio sebagai media perantaranya. Ateknologi ini diregulasi oleh aturan yang sama seperti radio 
AM/FM. Federal communications commission (FFC) merukan organisasi internasional yang 
meregulasi pengguna device wireless LAN. Sebaliknya, IEEE (institute of Electical & 
Electronic Engineers) dan mengolah standarisasi devicewireless[4]. 
 
2.2.3 Webcam 
Webcam, singkatan dari web dan camera adalah sebutan bagi kamera waktu-nyata 
(bermakna keadaan pada saat ini juga) yang gambarnya bisa dilihat melalui Waring Wera 
Wanua, program pengolah pesan cepat, atau aplikasi pemanggilan video. Istilah kamera 
ramatraya merujuk pada teknologi secara umumnya, sehingga kata ramatraya kadang-kadang 
diganti dengan kata lain yang memerikan pemandangan yang ditampilkan di kamera, misalnya 
StreetCam yang memperlihatkan pemandangan jalan. Ada juga Metrocam yang memperlihatkan 
pemandangan panorama kota dan perdesaan, TraffiCam yang digunakan untuk memantau 
keadaan jalan raya, cuaca dengan Weather Cam, bahkan keadaan gunung berapi dengan 
VolcanoCam[5]. 
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Gambar 2 Kamera Webcam 
 
2.2.4 Driver Motor DC 
Bekerjanya sebuah robot yang digerakkan oleh motor perlu adanya unit pengendali 
yang akan mengontrol kapan motor harus bergerak. Keluaran dari pengolah data mikrokontroler 
AT89S51 mengeluarkan sinyal-sinyal pengendali yang dihubungkan ke rangkaian driver motor. 
Tanpa adanya driver motor, maka pulsa keluaran dari unit pengendali tidak ada gunanya karena 
belum mampu untuk menggerakkan motor secara langsung. Sehingga untuk mengatasi hal ini 
dibutuhkan unit driver yang akan menaikkan pulsa-pulsa pengendali sehingga mampu untuk 
menggerakkan motor yang dikendalikan.  
 Perancangan robot line follower ini menggunakan driver motor DC untuk putaran 
ganda. Driver motor DC putaran ganda yang dimaksud adalah mampu men-driver motor dengan 
putaran yang berbeda. Disuatu saat motor DC dapat berputar searah jarum jam dan suatu saat 
dapat berputar berlawanan arah jarum jam. Untuk dapat melaksanakan tugas tersebut 
dibutuhkan pengendalian yang dilakukan oleh suatu program dari mikrokontroler yang 
dihubungkan ke unit penggerak motor DC ini 
 
 
Gambar 3 Motor Driver 
 
2.2.5 Motor DC 
Motor DC atau istilah lain dikenal sebagai dinamo ialah motor yang paling banyak 
digunakan untuk mobile robot. Motor DC tidak berisik, dan dapat memberikan daya yang 
memadai untuk tugas-tugas berat. Motor DC standar berputar secara bebas, berbeda halnya 
dengan stepper motor. 
Bekerjanya sebuah robot yang digerakkan oleh motor perlu adanya unit pengendali 
yang akan mengontrol kapan motor harus bergerak. Keluaran dari pengolah data mikrokontroler 
AT89S51 mengeluarkan sinyal-sinyal pengendali yang dihubungkan ke rangkaian driver motor. 
Tanpa adanya driver motor, maka pulsa keluaran dari unit pengendali tidak ada gunanya karena 
belum mampu untuk menggerakkan motor secara langsung. Sehingga untuk mengatasi hal ini 
dibutuhkan unit driver yang akan menaikkan pulsa-pulsa pengendali sehingga mampu untuk 
menggerakkan motor yang dikendalikan[6]. 
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2.2.6 UBEC 
UBEC merupakan perangkat elektronika yang berfungi untuk menetabilkan arus dan 
tegangan. UBEC yang digunakan memiliki output arus 3 Amper dan output tegangan 5 Volt. 
 
 
Gambar 4 UBEC Sebagai Penyetabil Tegangan 
 
 
3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
 
3.1 Perangkat Keras dan Rangkaian Elektronika 
Dengan perancangan ini dapat meminimalkan kesalahan-kesalahan yang akan terjadi 
pada robot Line Follower. 
Adapun sistem yang digunakan adalah sebagai berikut: 
1. Raspberry Pi B+. 
2. Baterai lipo sebagai catu daya. 
3. Driver motor untuk mengatur peputaran motor DC. 
4. Motor DC sebagai penggerak robot Line Follower. 
5. Kamera webcam sebagai sensor pada robot Line follower. 
6. Micro SD card  sebagai tempat penyimpanan operasi sistem. 
 
3.2 Diagram Blok 
Blok diagram rancangan robot Line Follower berbasis Raspberry Pi, dapat dilihat pada 
Gambar 5. 
 
 
 
Raspberry Pi
LAN
Kamera Motor Driver
Motor DC Kiri
Micro SD
Motor DC Kanan
PC
 
 
Gambar 5 Diagram Blok 
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Pada Gambar 5 dapat dijelaskan bahwa : 
a.   Kamera sebagai sensor yang berfungsi sebagai pembaca garis, yang akan dikirimkan ke 
Raspberry. 
b.  Raspberry sebagai otak dari Line follower yang bertugas menerima data inputan,dan 
dikirimkan ke driver motor. 
c  LAN sebagai alat untuk menghubungkan Raspberry ke laptop untuk konfigurasi ip pada 
Raspberry. 
d. Micro SD card untu menyimpan oprasi sistem pada Raspberry. 
e. Driver motor yang mengandalikan motor DC agar dapat bergerak. 
 
3.3 Bahan Casing 
Untuk design casing rangkaian yang digunakan adalah akrilik, berdasarkan 
pertimbangan bahwa semua bahan casing yang kami gunakan sangat dibutuhkan dalam 
perancangan robot Line Follower berbasis Raspberry Pi. Akrilik berfungsi sebagai bodyrobot 
dan untuk penempatan komponen-komponen utama agar dapat saling terhubung. 
 
3.4 Robot Line Follower 
Robot  Line  Follower yang telah dibuat menggunakan sistem kendali Raspberry Pi, 
menggunkan motor sebagai penggerak dan kamera webcam sebagai senson pembaca garis. 
 
 
Gambar 6 Robot Line Follower 
 
3.5 Flowchart Program 
Pada pembuatan Line Follower dibutuhkan program yang mengedalikan semua proses 
kerja robot. Untuk memudahkan pembuatan program diperlukan flowchart. Untuk membuat 
flowchart pada robot yang pertama harus dilakukan adalah mempersiapkan terlebih dahulu 
rangkaian robot Line Follower, yang terdiri dari motor driver, kamera webcam, dan Raspberry 
Pi dihubungkan sesuai pengalamatannya. Pada Gambar 7 dapat dilihat flowchart program utama 
dari robot Line Follower berbasis Raspberry Pi. 
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Gambar 7 Flowchart Robot Line Follower 
 
3.6 Pengujian Raspberry Pi 
Untuk menguji apakah RaspberPi dapat bekerja dengan baik atau tidak, dengan 
menggunakan tv LCD lalu mengoneksikan keyboard dan mouse pada Raspberry dengan cara 
menyambungkan usb mouse dan keyboard pada port usb yang tersedia di Raspberry. 
 
3.7 Hasil Pengujian Motor Driver 
Pengujian motor driver untuk menggerakkan motor, pengujian ini untuk menggerakkan 
kedua motor (motor kanan dan motor kiri). Hasilnya dapat di lihat pada tabel 1. 
 
Tabel 1 Hasil Pengujian Motor Driver untuk Menggerakkan Motor Kanan 
Enable IN+ IN- Kondisi motor Keterangan 
0 X X Tidak berputar Berhasil 
 0 0 Tidak berputar Berhasil 
1 0 1 Berputar Berhasil 
 1 0 Berputar berlawanan arah Berhasil 
 1 1 Tidak berputar Berhasil 
 
Pada Tabel 1 jika enable bernilainol, maka berapapun inputannya motor driver tidak 
akan berputar. Tapi saat enable bernilai 1, maka kondisi motor akan sesuai intputan yang 
diberikan. Untuk kondisi perputaran motor jika diberi inputan bias dilihat pada Tabel 1. 
 
 
 
 
Start
Switch ON
Ada kamera
Bisa Ambl 
Gambar
Thresholding
Menentukan 
Kordinat
X > 140
X > 120
X > 30
X > 50
X > 70
X > 90
Finish
Maju (50, 150)
Maju (150, 120)
Maju (150, 130)
Maju (150, 150)
Maju (130, 150)
Maju (100, 150)
Tidak
Tidak
Tidak
Tidak
Tidak
Tidak
Tidak
Tidak
Ya
Ya
Ya
Ya
Ya
Ya
Ya
Ya
Maju (180, 
50)
I
I
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Tabel 2 Hasil Pengujian Motor Driver untuk Menggerakkan Motor Kiri 
Enable IN+ IN- Kondisi motor Keterangan 
0 X X Tidak berputar Berhasil 
 0 0 Tidak berputar Berhasil 
1 0 1 Berputar Berhasil 
 1 0 Berputar berlawanan arah Berhasil 
 1 1 Tidak berputar Berhasil 
 
PadaTabel 2 ini sama saja seperti Tabel 1 jika enable bernilai nol, maka berapapun 
inputannya motor driver tidak akan berputar. Tapi saat enable bernilai 1, maka kondisi motor 
akan sesuai intputan yang diberikan. Untuk kondisi perputaran motor jika diberi inputan 
bisadilihat padaTabel 2. 
 
Pengujian putar motor dc driver menggunakan driver motor ini dilakukan dengan cara 
memberikan inputan dari Raspberry ke motor driver. Untuk menggerakkan satu motor DC 
dibutuhkan tiga inputan yaitu enable, input positif dan input negatif. 
 
3.8 Pengujian Baterai 
Tujuan pengujian baterai adalah untuk mengetahui apakah baterai masih baik atau 
sudah rusak, juga untuk memastikan kapasitas baterai. Melakukan pengujian baterai dengan 
menggunakan buzzer, sambungkan input baterai ke buzzer dengan posisi ground terhubung ke 
ground, setelah dihubungkan buzzer akan meyala dan menampilkan data baterai. 
Data yang ditampilkan oleh buzzer adalah: 
1. 4.12 CELL 
2. 4.11 CELL 
3. 4,13 CELL 
4. ALL  12.36 
 
 
Gambar 8 Buzzer Indikator Baterai 
 
3.9 Pengujian UBEC 
Pengujian pada rangkaian UBEC dilakukan dengan mengukur tegangan pengeluaran 
menggunakan voltmeter. UBEC sama halnya dengan power supplay sebagai penyuplai 
tegangan. 
Sambungkan kabel input UBEC ke kabel output baterai, kabel hitam (ground) UBEC ke 
kabel hitam (ground) pada baterai sedangakan kabel merah UBEC ke Kabel merah pada baterai. 
Setelah itu hubungkan output UBEC ke multimeter, kabel hitam (ground) UBEC ke kabel hitam 
(negatif) pada multimeter sedangkan kabel merah UBEC ke kabel merah (positif) pada 
multimeter. Set output pada UBEC menjadi 5.1V, lampu pada UBEC akan menyala, UBEC 
berfungsi dengan baik. 
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Gamabar 9 UBEC 
 
Tabel 3 Pengujian Rangkaian UBEC 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.10 Pengujian Robot Line Follower 
Hasil pengujian robot line follower dengan kecepatan 130, 150, 170, 190, 210 dapat di 
lihat pada tabel 4, 5, 6, 7, dan 8. 
 
Tabel 4 Pengujian Robot Line Follower dengan Kecepatan Motor 130 
Pecobaan Belokan Hasil Keterangan 
1 
Robot Line Follower 
berhasil melintasi 
belokan tetapi pada 
saat belokan pertama 
robot berhenti dan 
kembali berjalan 
sampai berhasil 
melintasi belokan 
keempat 
Berhasil Robot Line Follower 
berhasil melintasi garis 
lintasan tetapi robot 
berjalan lambat 
2 
Robot Line Follower 
berhasil melintasi 
belokan tetapi pada 
saat belokan ke tiga 
robot berhenti dan 
kembali berjalan 
sampai berhasil 
melintasi belokan 
keempat 
Berhasil Robot Line 
Followerberhasil 
melintasi garis lintasan 
tetapi robot berjalan 
3 
Robot Line 
Followerberhasil 
melintasi belokan 
Berhasil Pada percobaan terakhir 
yang dilakukan pada 
kecepatan 130 robot 
Pengujian Tegangan yang didapat 
1 5V 
2 5V 
3 5V 
4 5V 
5 5V 
  ISSN: 1978-1520 
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hingga belokan ke 
empat 
Line Follower berhasil 
melintasi garis lintasan 
tetapi robot masih 
berjalan lambat 
 
Tabel 5 Pengujian Robot Line Follower dengan Kecepatan Motor 150 
Percobaan belokan Hasil Keterangan 
1 
Robot Line Follower 
berhasil melintasi 
belokan hingga 
belokan ke empat 
Berhasil Robot Line Follower 
berhasil melintasi garis 
lintasan dengan baik 
2 
Robot Line Follower 
berhasil melintasi 
belokan hingga 
belokan ke empat 
Berhasil Robot Line Follower 
berhasil melintasi garis 
lintasan dengan baik 
3 
Robot line follower 
berhasil melintasi 
belokan hingga 
belokan ke empat 
Berhasil Pada percobaan terakhir 
yang dilakukan pada 
kecepatan 150 robot 
Line Follower berhasil 
melintasi garis lintasan 
dengan sempurna 
 
Tabel 6 Pengujian Robot Line Follower dengan Kecepatan Motor 170 
Percobaan Belokan Hasil Keterangan 
1 
Robot Line Follower 
tidak berhasil 
melewati belokan 
ketiga karena robot 
berhenti 
Tidak 
berhasil 
Robot Line Follower 
berhasil melintasi garis 
lintasan tetapi ketika 
lintasan belokan ketiga 
robot berhenti karena 
robot Line Follower 
tidak dapat membaca 
garis lintasan  
2 
Robot line follower 
tidak berhasil 
melewati belokan 
kedua karena robot 
berhenti 
Tidak 
berhasil 
Robot Line Follower 
berhasil melintasi garis 
lintasan tetapi ketika 
lintasan belokan kedua 
robot berhenti  
3 
Robot line follower 
tidak berhasil 
melewati belokan 
keempat karena robot 
berhenti 
Tidak 
berhasil 
Pada percobaan terkhir 
yang dilakukan dengan 
kecepatan 170 robot 
Line Follower berhasil 
melintasi garis lintasan 
tetapi ketika lintasan 
belokan keempat robot 
tiba-tiba berhenti 
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Tabel 7 Pengujian Robot Line Follower dengan Kecepatan Motor 190 
Percobaan Belokan Hasil Keterangan 
1 
Pada saat belokan 
kedua robot berhenti 
Tidak 
berhasil 
Robot Line Follower 
tidak melintas di garis 
lintasan tetapi di dalam 
lintasan  
2 
Pada saat belokan 
kedua lagi-lagi robot 
berhenti 
Tidak 
berhasil 
Robot Line Follower 
masih melintasi di dalam 
lintasan bukan di garis 
lintasan 
3 
Robot berhasil 
melintasi belokan 
hingga belokan 
terakhir 
Berhasil Robot Line Follower 
memang berhasil 
melintasi lintasan tetapi 
robotmelintas di dalam 
garis bukan di garis 
lintasan 
 
Tabel 8 Pengujian Robot Line Follower dengan Kecepatan Motor 210 
Percobaan Belokan Hasil Keterangan 
1 
Robot tidak melintasi 
belokan 
Tidak 
berhasil 
Robot Line Follower 
hanya bisa berjalan 
sepanjang 1.5 meter  
2 
Ketika robot Line 
Follower memasuki 
lintasan pertama robot 
berhenti 
Tidak 
Berhasil 
Pada saat robot berjalan 
seringkali didalam 
lintasan dan ketika 
memasuki belokan 
pertama robot berhenti 
3 
Robot Line Follower 
berhasil melintasi 
belokan pertama dan 
ketika memasuki 
belokan kedua robot 
berhenti 
Tidak 
berhasil 
Pada percobaan terakhir 
pada kecepatan 210 
robot Line Follower 
tidak dapat melintasi 
garis lintasan dengan 
sempurna 
 
3.11 Analisis Hasil Pengujian Alat 
Dari proses pengujian yang dilakukan dapat diambil hasilanalisis yang diharapkan dapat 
dijadikan acuan dalam pembuatan robot Line Follower dengan sistem Kontrol Raspberry Pi. 
Pada tahap pertama kami menguji Raspberry Pi yang akan digunakan sebagai kontroler 
robot Line Follower, pengujian dilakukan dengan menyambungkan perangkat-perangkat keras 
ke Raspberry pi, dan mengoprasikan Raspberry Pi. Dari hasil pengujian tersebut dapat kami 
simpulkan bahwa Raspberry Pi dapat digunakan dan dioperasikan dengan baik, karena tidak ada 
kesalahan pada saat pengujian. 
Dari pengujian yang dilakukan terhadap baterai didapat, baterai tersebut bisa digunakan 
untuk robot Line Follower. Karena baterai tersebut tidak memiliki kerusakan, arus dan tegangan 
yang dikeluarkan pun cukup untuk menyuplai komponen-komponen pada robot Line Lollower. 
Dari pengujian yang dilakukan pada UBEC dapatdianalisisbahwa, UBEC digunakan 
sebagai power supplay antara Raspberry Pi dan motor driver maka pada tabel 4.3 terdapat hasil 
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pengujian tegangan dan arus. Dari hasil pengujian di dapathasilperhitungan rata-rata tegangan 
UBEC adalah 5.02V. 
Pengujian juga dilakukan pada motor driveryang untuk menggerakan motor DC kearah 
CW dan CCW, dari hasil yang didapat dari pengujian tersebut motor driver bisa berjalan dengan 
baik kearah CW maupun CCW dengan dimasukan program sederhana kedalam Raspberry Pi. 
Dari pengujian kamera webcam dapat dianalisisbahwa, kamera  webcam  dapat 
dugunakan untuk Raspberry Pi, karena telah diiuji melalui laptop/pc maupun Raspberry Pi itu 
sendiri dan hasilnya kamera webcam berjalan dengan baik. 
Pengujian yang telah dilakukan, pada tabel pengujian robot Line Follower dengan 
kecepatan 130, hasilnya robot Line Follower berjalan lambat, kemudian kecepatan ditingkatkan 
menjadi 150, hasilnya robot Line Follower stabil. Kemudian kecepatan robot Line Follower 
ditingkatkan lagi menjadi 170, hasil yang didapat adalah robot Line Follower berjalan dengan 
baik tapi terkadang terjadi error pada belokan. Dilakukan lagi peningkatan kecepatan menjadi 
190, hasil yang didapat dari kecepatan tersebut adalah robot Line Follower melintas didalam 
lintasan garis hitam. Selanjutnya kecepatan dinaikan menjadi 210 dan hasilnya dalah robot Line 
Follower berjalan pada lintasan lurus. Jadi dari keterangan tersebut didapat bahwa kecepatan 
motor yang paling baik untuk robot Line Follower adalah 150, karena pada kecepatan tersebut 
robot bisa melintasi garis lurus maupun belokan dengan stabil. 
 
 
4. KESIMPULAN 
 
Berdasarkan  penelitian dan pengujian robot Line Follower dari bab-bab sebelumnya, 
maka dapat diambil kesimpulan bahwa: 
1. Rangkaian robot Line Follower ini menggunakan system kontrol Raspberry Pi B+, 
kamera webcam sebagai penditeksi garis dan komponen lainnya seperti motor DC, motor 
driver, UBEC dan baterai lipo. Kemudian piranti-piranti elektronika dirangkai menjadi 
sebuah robot Line Follower, robot yang berjalan mengikuti garis. 
2. Hasil pengujian dari robot line follower yang telah kami lakukan disimpulkan bahwa 
kecepatan robot Line Follower yang stabil adalah 150, karena pada kecepatan di atas atau 
dibawah 150 robot tidak berjalan stabil. Dari tingkat persentase keberhasilan alat pada 
bagian sensor webcam, di garis tikungan tingkat keberhasilannya 80 Persen. 
 
 
5. SARAN 
 
Adapun saran dari penulisan tentang tugas akhir membuat Robot Line Follower 
Berbasis Raspberry Pi dengan Sensor Kamera adalah sebagai berikut: 
1. Jika ingin membuat robot Line Follower dengan sensor kamera, gunakanlah kemera 
dengan spesifikasi yang baik, agar kemera mampu membaca garis dengan efektif. 
2. Program pembacaan garis pada robot Line Follower lebih ditingkatkan lagi, agar error 
pada pembacaan garis yang berliku dapat diatasi. 
3. Menggunkan baterai berkapasitas besar, agar robot Line Follower dapat mengikuti garis 
lebih lama. 
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